^^^^ 




Europaisches Paten tarn t 
European Patent Office 
Office europeen des brevets 





© Numero de publication : 0 5H S 567 A1 



© 



DEMANDE DE BREVET EUROPEEN 



© Numero de depdt : 92420179.1 
© Date de depdt : 27.05.92 



© Int. CI. 5 : A61B 17/58 



© Priorite : 30.05.91 FR 9106695 

@ Date de publication de la demande : 
02.12.92 Bulletin 92/49 



© Etats contractants designes : 

AT BE CH DE DK ES FR GB GR IT U LU RflC NL 
PT SE 

© Demandeur: Societe dite: M PSI" 
Le Pare de Charbonnieres 
F-69260 Charbonnieres-les-Bains (FR) 



© Inventeur : Navas, Fernand 
Le Pare de Charbonnieres 
F-69260 Charbonnieres-les-Bains (FR) 

© Mandataire : Karmin, Roger et al 

Cabinet MONNIER 150 f Cours Lafayette 
F-69003 Lyon (FR) 



© Drspositrf de stabilisation intervertebrale a amortisseurs. 



© II est realise sous la forme d'un amortisseur 
(1) propre a resister elastiquement d'une part a 
un allongement et d'autre part a une compres- 
sion axiale sans fiambage, ainsi que d'au moins 
deux implants (2) ancres a deux vertebres voisi- 
nes (4, 5). 
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La ptesente invention se r6tere aux dispositifs de 
stabilisation intervertebral destines au maintien en 
position relative convenable d'au moins deux verte- 
bras dont le disque commun est degrade. 

On saitqu'au cours du vieillissement, les disques 
inter-vertebraux risquent de se degrader, de telle sor- 
te que les mouvements de I'articulation intervertebra- 
le se modifient, si bien qu'ils deviennent anormale- 
ment plus amples. Les vertebres peuvent alors se de- 
placer de manure excessive les unes par rapport aux 
autres, jusqu'a entrainer des deplacements perma- 
nents du fait que les vertebres se positionnent mal. 

Le disque intervertebral se comporte plus comme 
un r6partiteur de pression ou un coupleur tridimen- 
sionnel de mouvements que comme un simple amor- 
tisseur de charges longitudinales. 

Le mouvement intervertebral est guide par le jeu 
des articulaires posterieures. Ces dernieres n'ont 
qu'un seul degre de liberty ; les deuxfacettes ne pou- 
vant que glisser Tune sur I'autre. 

Lors de ce mouvement, le disque se laisse defor- 
mer d'une fagon eiastique en freinant progressive- 
ment le mouvement pour ramortir compietement en 
fin d'amplitude. 

Le disque possSde une qualite visco-eiastique. II 
s'adapte progress ivement par viscosite a un nouveau 
rapport anatomique. De ce fait, le mouvement de re- 
tour est alors pris en charge par un amortisseur pro- 
gressif similaire et ceci rapidement des son origine. 

Le jeu des facettes articulaires peut etre asymS- 
trique, etde cefait, creerun mouvement tridimension- 
nel couplant flexion laterale et rotation horizontale. 

Ce mouvement complexe est lui-meme couple au 
grand mouvement de flexion-extension. En flexion 
complete comme en extension complete I'amplitude 
du mouvement combine (flexion-rotation) devient nul- 
le alors qu'il obtient un maximum d'amplitude en po- 
sition anatomique, c'est-a-dire dans le rapport anato- 
mique naturel des vertebres lorsque Ton se tient de- 
bout ou lorsque Ton marche (en fait dans une position 
intermediate entre flexion et extension maximale). 

La degradation biologique du disque vient pertur- 
ber cette m6canique de mouvements couples et 
amortis. 

Cette Evolution est source d'inconfort et de dou- 

leur. 

On a d6j& propose, par exemple dans le brevet 
am6ricain 4 743 260, de placer entre au moins deux 
vertebres voisines un dispositif de stabilisation flexi- 
ble realise au moyen de deux elements fixes aux ver- 
tebres considers. Les elements de stabilisation 
sont realises en une matiere non metallique r6sistan- 
te mais suffisamment flexible pour permettre au 
moins un mouvement normal de la colonne vertebra- 
te. 

Les elements de stabilisation considers sont 
ptevus en une matiere plastique renforcee de fibres 
de carbone, de telle sorte qu'ils component une cer- 



taine flexibility. Toutefois, cette derniere est limitee a 
de tres faibles amplitudes dans le sens de leurs cour- 
bures, mais ils ne comportent aucune eiasticite en 
traction ou en compression. 
5 On a ainsi propose de placer un lien souple, non 

eiastique, entre deux vertebres, et qui limite comme 
un frein brutal le mouvement dans son amplitude en 
flexion. A ce stade, ii se comporte comme un systeme 
rigide, reportant les contraintes m6caniques sur les 
10 articulations intervertebral es adjacentes. 

Ceci rantene aux complications de surcharge m6- 
canique comme pour les arthrodeses ou les monta- 
ges metalliques rigides. 

D'autre part, le mouvement pathologique dege- 
15 neratif entre deux vertebres n'est pas seulement un 
mouvement d'amplitude exageree mais aussi une 
subtile desorganisation du coupiage tridimensionnel 
de differents degres de liberte. 

Un simple lien souple ne peut aider que dans la 
20 mesure ou il positionne les deux vertebres dans une 
amplitude extreme et done en extension. 

Les micro-mouvements residuels alors possibles 
grace au fluage du lien sont susceptibies d'apporter 
une adaptation 6l6mentaire et grossi6re par rapport 
25 aux besoins fonctionnels. Mais leur existence diffe- 
rence nettement cette fixation par rapport au systeme 
rigide (arthrodese ou fixation metallique). 

Les perfectionnements qui font I'objet de la pre- 
sente invention visent & permettre la realisation de 
30 dispositifs susceptibies d'accompagner le vieillisse- 
ment des disques et qui constituent done des prothe- 
ses evitant les inconvenients mentionnes en tete des 
presentes. 

On comprend que le but du systeme propose est 
35 de suppteer le plus physiologiquement possible aux 
insuffisances du disque creees par les conditions bio- 
logiques et pathologiques. 

Le systeme propose vise & obtenirune nouvelle 
stabilite & partir d'une position intervertebral e se rap- 
40 prochant de la position neutre (entre flexion- 
extension). 

Dans cette position, la possibilite de mouvements 
des facettes articulaires posterieures est plus grand 
en particulier dans le sens de I'extension. 

45 D'autre part, le travail asymetrique des deux fa- 

cettes posterieures est possible. 

La stabilite de I'articulation intervertebrale est 
alors obtenue grace £ la qualite d'amortisseur du dis- 
positif suivant I'invention. 

so Ce dernier a pour role d'accompagner le mouve- 

ment de I'articulation en le limitant I6gerement en 
flexion et en evitant les deplacements anormaux. Pa- 
ralieiement, tout en maintenant les vertebres en ex- 
tension Tune par rapport a I'autre, il eviteun trop grand 

55 appui des facettes articulaires Tune sur I'autre. Le 
systeme suivant I'invention limite 6galement la ferme- 
ture du recessus lateral en empechant de ce fait la 
compression eventuelle de la racine nerveuse. 
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A cet effet, le dispositif suivant I'invention 
comprend un amortisseur propre k r6sistereiastique- 
mentd'une part £ un allongement etd'autre part k une 
compression axiaie, ledit amortisseur etant associe k 
au moins deux implants ancres k deux vertebras voi- 5 
sines. 

L'amortisseur affecte la forme d'un corps allonge 
pourvu d'une partie centrale ventrue raltee par deux 
cols k deux extremites renfiees cooperant avec les 
implants. 10 

Ainsi, l'amortisseur suivant I'invention peut exer- 
cer une force distractante ou compressive, ce qui lui 
permet d'agir de facon permanente sur la mauvaise 
position intervertebrale. 

Autrement dit, le dispositif de stabilisation suivant 15 
I'invention guide et limite le mouvement de I'articula- 
tion intervertebrale, tout en etant susceptible d'exer- 
cerdes forces permanentes modifiant la position des 
vertebras entre eiles. 

Le dispositif de stabilisation suivant I'invention 20 
est capable d'amortir le mouvement en flexion comme 
celui en extension et de ce fait d'autoriser un travail 
asymetrique des facettes des vertebras tout en auto- 
risant le mouvement couple tridimensionnel qui en 
nait 25 

On se rapproche ainsi d'un mouvement physiolo- 
gique complexe et amorti. 

Bien entendu, on peut utiliser un seul dispositif 
suivant I'invention ou plusieurs pour relier deux verte- 
bras voisines. 30 

Le dessin annexe, donne k titre d'exemple, per- 
mettra de mieux comprendre I'invention, les caracte- 
ristiques qu'elle presente etles avantages qu'elle est 
susceptible de procurer : 

Fig. 1 est une vue en perspective des difterents 35 
6 laments constituant un dispositif de stabilisation sui- 
vant I'invention. 

Fig. 2 est une vue par derriere de trois vertebras 
associ£es k des dispositifs de stabilisation suivant 
I'invention. 40 

Fig. 3 est une coupe suivant Ill-Ill (fig. 2). 

Fig. 4 est une vue en perspective de deux man- 
chons destines k coop6rer avec les cols de I'amortis- 
seur d'un dispositif conforme k I'invention. 

Fig. 5 est une vue semblable k celle de fig. 3, mais 45 
illustrant le montage d'un dispositif suivant I'invention 
en position anterieure. 

Fig. 6 est une vue en coupe tr&s sch6matique du 
principe d'un amortisseur realise suivant une variante 
de I'invention. so 

Fig. 7 montre en coupe k I'etat libre les deux eie- 
ments de l'amortisseur de fig. 1 . 

Fig. 8, 9 et 10, sontdes coupes longitudinales de 
deux modes differents de realisation pratique de 
l'amortisseur illustre en fig. 6. 55 

Le dispositif suivant I'invention, qui a 6t6 illustre 
en fig. 1, comprend essentiellement un amortisseur 1 
realise en une matifere bio-compatible et eiastique et 



deux implants 2 viss6s dans deux vertebras voisines 
et dont les extremites libres sont associ6es aux deux 
extremites de l'amortisseur 1 . 

On observe que l'amortisseur 1 est realise sous 
la forme d'un corps allonge pourvu d'une partie cen- 
trale ventrue 1a reltee par deux cols 1 b, 1 c k deux ex- 
tremites renfiees 1d, 1e. Dans un mode d'ex6cution 
avantageux de ia disposition qui precede, la partie 
ventrue 1a peut etre prevue de section longitudinale 
elliptique, tandis que les deux extremites 1d et 1c af- 
fecte nt chacune la forme d'une sphere. Bien entendu, 
la forme de la partie ventrue 1a peut etre de section 
cylindrique avec deux embouts tronconiques etre r6a- 
iisee sous la forme de deux troncs de cone ou encore 
etre asymetrique dans des applications particulieres. 

Chaque implant 1 comporte tout d'abord une vis 
2a propre k se visser dans le p6dicule d'une vertebra 
ou dans tout autre endrort de celle-ci. La vis 2a se pro- 
longe par un corps cylindrique 2b qui se termine par 
une cuvette 2c de forme cylindrique creuse pourvue 
d'une paroi interieure taraudee 2d et d'un fond 2e 
concave presentant une forme compiementaire k cel- 
le de la moitie de I'extremite 1d, 1 e de i'amortisseur. 
On observe que la cuvette 2c est pourvue d'une en- 
coche laterale 2f destinee k permettre le passage du 
col 1b, 1c de l'amortisseur 1 pour la mise en place de 
celui-ci par rapport aux implants. Le verrouillage des 
extremites de l'amortisseur 1 s'effectue apras leur 
mise en place dans les cuvettes 2c en vissant un em- 
bout filete 3 k I'interieur de la cuvette correspondante 
par rapport k la paroi taraudee 2d. Bien entendu, la 
base 3a de Tern bout 3 est pr6vue concave et h6mis- 
ph6rique, de maniere k coop6rer exactement avec les 
extremites spheriques 1d, 1 e de l'amortisseur. On a 
illustre en fig. 2 et 3 le montage d'un dispositif suivant 
('invention par rapport k deux vertebres voisines 4 et 
5 d'un rachis. 

Sur la droite de fig. 2, on a illustre un dispositif 
comportant un seul amortisseur 1 associe k deux im- 
plants 2 assujettis chacun k une vertebra 4, 5. On peut 
pr6voir le meme montage sur la partie gauche. En ou- 
tre, i I est possible que trois vertebras successives 4, 
5, 6 aient besoin d'une stabilisation. Dans ce cas, Tun 
des implants 2' comporte deux encoches diametrale- 
ment opposees 2'f, tandis que ies extremites des 
deux amortisseurs V comportent chacun une extremi- 
te 1'd, 1'e, tronquee suivant un plan diametral de la 
sphere perpendiculaire k I'axe longitudinal de l'amor- 
tisseur afin que les deux extremites tronqu6es 1 'd, 1 'e 
puissent etre retenues dans la cuvette de ('implant 2' 
(voir la partie gauche de fig. 2). 

Fig. 3 illustre de maniere ttes detailtee la structure 
de I'assemblage des extremites de l'amortisseur avec 
deux implants. On retrouve la cuvette creuse 2c k 
fond concave bombe 2e ainsi que I'embout 3 k base 
bombee concave 3a afin que les deux extremites 
spheriques 1d, 1e de l'amortisseur 1 soient convena- 
blement verrouiliees par rapport aux implants 2. Ce 
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verrouillage penmet de creer une sorte d' articulation a 
rotule facilitant les mouvements du rachis. 

Comme illustre en fig. 4, les cols 1b, 1cde I'amor- 
tisseur 1 sont avantageusement proteges par un 
manchon en diabolo 7 realise en un metal ou en toute 
autre matiere rigide et qui assure la qualite mecani- 
que de la relation entre ramortisseur et les implants. 
Les diabolos 7 peuvent comprendre sur leurs faces in- 
terieures des crans qui interviennent de maniere ac- 
tive en diminuant des efforts mecaniques au niveau 
du col correspondant. 

Comme illustre en fig. 2 et 3, le dispositif de sta- 
bilisation suivant I'invention est positionne soit sur la 
face posterieure, soit sur celle laterale des vertebres. 
II peut §tre aussi utilise en avant sur le corps vertebral, 
tel qu'illustre en fig. 5. 

Dans ce mode de mise en place, il va de soi que 
les implants 2 devront etre disposes lateralement en 
dehors des vaisseaux ou le dispositif sera pose 
comme illustre en fig. 5, c'est-a-dire noye dans les 
vertebres. 

Dans ce cas, on effectue une legere resection du 
disque intervertebral 8 pour constituer une depres- 
sion 8a dans celui-ci. Les implants 2 sont enfonces 
profondement dans ia vertebre, de maniere que leur 
cuvette 2c soit noyee dans la vertebre qui est elle- 
meme entaillee en 4a, 5a afin de permettre le passage 
des deux cols de I'amortisseur. On est ainsi assure 
que le dispositif n'interfere pas avec les vaisseaux 
disposes le long de la face anterieure du rachis. 

Les amortisseurs peuvent etre prevus de drffe- 
rentes longueurs variant de quelques millimetres les 
unes par rapport aux autres, de maniere que I'on puis- 
se ajuster la longueur de ramortisseur a la pathologie 
du patient. 

On a ainsi realise un systeme de stabilisation per- 
mettant d'obtenir un jeu des mouvements residuels 
intervertebraux necessaires a la physiologie elemen- 
taire du rachis, tout en eliminant les mauvaises posi- 
tions des vertebres et leurs mouvements anormaux. 

Toute matiere approprtee peut etre adoptee pour 
la realisation de I'amortisseur 1 , en particulierun elas- 
tomere bio-compatible. On pourrait encore adopter 
une matiere composite repondant au mieux aux deux 
exigences mecaniques de ramortisseur, soit la resis- 
tance a une traction longitudinale et a une compres- 
sion sans flambage. Les materiaux choisis peuvent 
etre de la meme famille ou totalement differents. 

Le principe de I'amortisseur realise en une matie- 
re composite est illustre en fig. 6 et 7. L'amortisseur 
reference 10 comprend deux elements 11 et 12 rea- 
lises tous les deux en des matieres elastiques bio- 
compatibles. Le premier element 11 est realise sous 
la forme d'une bobine dont la distance entre les joues 
est referencee L a I'etat libre. Le second element re- 
ference 12 affecte la forme d'un manchon tubulaire de 
hauteur H a I'etat libre. Le montage de I'amortisseur 
consiste a placer I'element 1 2 entre les joues de I'ele- 



ment 1 1 apres que celui-ci ait ete allonge. Done, I'ele- 
ment 1 1 comprime par ses joues I'element 12 dans le 
sens de la compression, tandis que ce dernier main- 
tient I'element 1 1 dans une position pre-tendue. Ainsi, 
5 la longueur I du manchon apres montage et qui 
correspond a la distance entre les joues de I'element 
1 2 se definit par la relation L<I<H. 

Dans une premiere realisation pratique illustree 
en fig. 8, I'element 11' ou ame affecte la forme d'une 
10 haltere, tandis que I'element 12 est realise sous la for- 
me d'un corps 12' dont la forme generale est celle du 
centre de I'amortisseur 1 de fig. 1, 2 et 3. 

Pour realiser un tel amortisseur, on fabrique tout 
d'abord I'ame 1V . La tige de celle-ci est allongee 
15 elastiquement dans le sens axial, puis le corps 12' est 
surmoule sur cette ame. Apres la fabrication, I'ame 
11'a est pre-tendue, tandis que le corps 12' est pre- 
comprime. On note que la liaison entre I'ame 1 1 ' et le 
corps 12' s' effectue au moyen des deux manchons 7 
20 en forme de diabolos, les extremites de I'ame 1 1' de- 
passant au dela des bouts du corps 1 2', tandis que les 
deux tetes spheriques 11'a, 11'b de ladite ame 
correspondent aux boules 1d, 1e de ramortisseur 1. 
Dans un second mode d'execution illustre en fig. 
25 9, I'amortisseur reference 10" comprend une envelop- 
pe elastique 11" dont la forme exterieure correspond 
a celle de I'amortisseur 1 , ainsi qu'un bloc de matiere 
elastique 12". Apres fabrication, I'enveloppe 11" qui 
comporte une cav'ite interieure creuse, est allongee 
30 de maniere a augmenter la hauteur de sa cavit6 dans 
laquelle le bloc 12" est introduit par une ouverture la- 
terale 11 "a ou autrement. L'enveloppe 11" est en 
consequence pr6-tendue dans le sens de I'allonge- 
ment, tandis que le bloc 12" est pre-comprime par 
35 I'action de l'enveloppe. 

Dans une derniere realisation pratique illustree 
en fig. 10, I'amortisseur 100 comprend un corps 120 
qui est monte sur un element 110 en forme d'haltere 
comme deja represents en fig. 8. La liaison entre I'ele- 
40 ment 1 1 0 et le corps 1 20 s'effectue au moyen de deux 
manchons 70 en forme de diabolos dont I'une de leurs 
extremites est en appui contre les tetes spheriques 
110a et 110b de I'element 110 correspondant aux 
boules 1d, 1e de I'amortisseur 1. Les autres extremi- 
45 tes des manchons 70 sont respectivement recour- 
bees en direction de I'exterieur de I'amortisseur 100 
afin de former un espace libre circulaire a I'interieur 
duquel est introduit un joint torique 130. Ce dernier 
permet de compenser les efforts de compression de 
so I'amortisseur 100. 

On constate que le joint torique 1 30 peut etre rea- 
lise en une matiere bio-compatible semblable a celle 
du corps 120 de maniere a pouvoir resister aux efforts 
de compression. Le joint 130 et I'element 1 10 en for- 
55 me d'haltere peuvent etre utilises ensemble sur le 
meme amortisseur ou independamment l*un de I'au- 
tre suivant les contraintes a reguler. 

La durete des elements composants I'amortis- 
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seur 10', 1 0" sera choisie de mani&re que sous I'effet 
des forces appliqu£es par les vertebres, aucun des 
Elements ne reprenne ses dimensions d retat libre. 

Ainsi, que I'amortisseur soit soumis & une force 
de traction ou & une force de compression, il demeure 5 
toujours pre-contraint, si bien que la force qui lui est 
appliquee est toujours amortie & quel qu'endroit que 
Ton se situe dans I'amplitude du mouvement impost 
£ I'amortisseur composite. 



Revendications 

1. Dispositif de stabilisation intervertebrale du 
genre constitu6 par un element flexible mis en place 1 5 
entre au moins deux vertebras par I' intermedia ire de 
deux implants respectivement associes d chaque ver- 
tebre, caracterise en ce qu'il est realise sous la forme 
d'un amortisseur (1,10, 10', 10", 100) propre d r6sis- 

ter eiastiquement d'une part e un allongement et d'au- 20 
tre part a une compression axiaie ainsi qu'au moins 
deux implants (2) ancr6s a deux vertebres voisines (4, 
5). 

2. Dispositif suivant la revendication 1, caracteri- 
se en ce que I'amortisseur (1) affecte la forme d'un 25 
corps allonge pourvu d'une parte centrale (1a) ven- 

true reli6e par deux cols (1b, 1c) & deux extremites 
renftees (1d, 1e). 

3. Dispositif suivant la revendication 1, caracteri- 
se en ce que les bouts des implants (2) qui re^oivent 30 
les extremites renftees (1d, 1e) de I'amortisseur (1) 
sont chacun realises sous la forme d'une cuvette (2c) 
dontle fond (2e) comporte un profil concave de forme 
appropriee d sa cooperation etroite avec I'extr6mit6 
correspondante (1d, 1e) de I'amortisseur (1), ladite 35 
cuvette comportant des moyens (2d) de fixation d'un 
embout (3) destine & appliquer ladite extremite contre 

le fond (2e) de la cuvette (2c) de I'implant (2). 

4. Dispositif suivant la revendication 3, caracteri- 

se en ce que la cuvette (2c) de chaque implant (2) 40 
comporte un trou taraude (2d) dont le fond (2e) est he- 
mispherique, cette cuvette etant munie d'une enco- 
che (2f) afin qu'elle d6bouche lateralement vers I'ex- 
terieur, la fixation de Textremite de I'amortisseur s'ef- 
fectuant au moyen d'un embout filete (3) k base (3a) 45 
hemispherique qui se visse dans la cuvette (2c). 

5. Dispositif suivant la revendication 4, caracteri- 
se en ce qu'il comprend des implants medians (2') 
comportant deux encoches (2'f) se faisant face pour 

le maintien des extremites de deux amortisseurs ad- so 
jacents (V) dont au moins Tune des extremites (1'd, 
1'e) est une demi-sphere. 

6. Dispositif suivant Tune quelconque des reven- 
dications 1 & 5, caracterise en ce que des manchons 
rigides ou diabolos (7) sont places au niveau des deux 55 
cols (1b, 1c) de I'amortisseur (1). 

7 Dispositif suivant la revendication 6, caracterise 
en ce que I'amortisseur (1, 10, 10', 10", 100) est rea- 



lise en une matiere eiastique bio-compatible telle 
qu'un eiastomere. 

8. Dispositif suivant la revendication 6, caracteri- 
se en ce que I'amortisseur (1, 10, 10', 10", 100) est 
realise en une matiere bio-compatible & deux compo- 
sants. 

9. Dispositif suivant la revendication 2, carcateri- 
se en ce que la partie ventrue (1a) de I'amortisseur (1 ) 
presente en section longitudinale une forme ellipti- 
que. 

10. Dispositif suivant la revendication 2, caracte- 
rise en ce que ia partie ventrue (1a) de I'amortisseur 
(1) est asymetrique. 

11. Dispositif suivant la revendication 8, caracte- 
rise en ce que Tun des deux elements de I'amortisseur 
(10, 10', 10", 100) est pre-contraint dans le sens de 
I'extension et le second element dans le sens de la 
compression. 

12. Dispositif suivant la revendication 11, carac- 
terise en ce que son amortisseur (10') comprend une 
dme eiastique (11) realisee sous la forme d'une hal- 
tere dont la tige est eiastiquement allongee ainsi 
qu'un corps (12') pre-contraint dans le sens de la 
compression par reiasticite de T&ne (11'). 

13. Dispositif suivant la revendication 11, carac- 
terise en ce que son amortisseur (10") est realise 
sous la forme d'une enveloppe eiastique (11") pr6- 
tendue eiastiquement dans le sens axial en vue de 
I'allonger et qui comporte une cavite renfermant un 
bloc de matiere eiastique (12") que I'enveioppe pre- 
contraint par compression. 

14. Dispositif suivant la revendication 11, carac- 
terise en ce que son amortisseur (1 00) comprend un 
element (110) et un corps (120) reli6s par deux man- 
chons (70) en forme de diabolos dont Tune de leurs 
extremites est recourb6e en direction de I'exterieur 
pour former un espace libre circulaire & I'interieur du- 
quel est introduit un joint torique (130). 

15. Dispositif suivant la revendication 14, carac- 
terise en ce que le joint torique (130) est realise en 
une matiere bio-compatible suffisamment resistante 
pour pouvoir compenser les efforts de compression. 
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